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Prufungsantrag gem. § 4* PatG 1st gestellt 

(§4) Elektrisches Antriebssystem zur Verstellung von einem oder mehreren dreh- und/oder verschwenkbaren 
Funktlonsteilen in Geraten und Maschinen, Antriebsanordnung mit einem Winkellagegeber und 
Druckmaschine 

(§7) Elektrisches Antriebssystem zur Verstellung von einem 
oder mehreren dreh- und/oder verschwenkbaren Funktions- 
teilen von Geraten und Maschinen, insbesondere von Druck- 
maschinen, in ihrer Winkellage, mit mindestens einem 
Elektromotor, dessen Rotor zur steifen und direkten Verbin- 
dung mit dem Funktionsteil ausgebildet ist, indem durch 
einen oder mehrere Winkellagegeber, die Winkelbewegun- 
gen des Elektromotor-Rotors und/oder Funktionsteiles auf- 
ganommen werden, em Signalverarbeitungsmodul, das ein- 
gangsseitig zur Auf nahme der Winkellagesignale, als Istwer- 
te mit dem oder den Winkeigebern verbunden und zur 
Aufnahme von Sollwerten und zu deren Vergleich mit den 
„ Istwerten ausgebildet ist, und einen vom Signalverarbei- 
^ tungsmodul kontroNierten Leistungsverstarker der aus- 
( gangsseitig mit dem Elektromotor zu dessen Ansteuerung 
verbunden ist. 



Die folgendon Angaban sind den vom Anmelder eingereichten Unterlagen entnommen 
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Beschreibung einem engen Toleranzbereieh gedruckt werden mussen, 

erreichbarist 

Die Erfindung betrifft ein elektrisches Antriebssy- Nach einer bauiichen Konkretisierung des erfin- 

stem zur Verstellung von einem oder mehreren dreh- dungsgemaBen Antriebssystems ist der Rotor des Elek- 

und/oder verschwenkbaren Funktionsteilen von Gera- 5 tromotors mit dem Funktionsteil, z. B. Druckzylinder, 

ten imd Maschinen, insbesondere von Druckmaschinen, baulich integriert und/oder einstuckig ausgefuhrt Ei- 

wozu mindestens ein Elektromotor verwendet wird, nerseits kann dies durch Anbau des Rotors an einem 

dessen Rotor zur steifen und direkten Verbindung mit Wellenstummel des drehbaren Funktionsteiles erfolgen. 

dem FunktionsteilausgebildetistFerner betrifft die Er- Zum anderen kann es vorteilhaft sein, den im erfin- 

findung die Anordnung eines mit einem geregelten An- i 0 dungsgemaBen Antriebssystem eingesetzten Elektro- 

triebssystem verbundenen Winkeliagegebers, der einen motor mit einem walzen- oder zylinderformigen AuBen- 

dreh- oder schwenkbaren Fuhlerrotor und ein diesem iaufer oder -rotor auszubilden. Damit ist erreicht, daB 

zugeordnetes, stationares Abtastorgan aufweist, urn die die Form des Rotors etwa der zweckmaBig rotations- 

Winkellage eines an einer Wandungdrehgelagerten und symmetrischen Form des Funktionsteiles entspricht, 

bezuglich seiner Drehachse langs-, schrag, quer- und/ 15 und insbesondere darin baulich aufgenommen sein 

oder diagonal verstellbaren Funktionsteiles eines Gera- kann. 

tes oder einer Maschine zu bestimmen. Ferner betrifft Analog dem genannten Direktantrieb des Funktions- 

die Erfindung eine Druckmaschine, insbesondere Off- teiles liegt im Rahmen der Erfindung eine Direktmes- 

setmaschine,diemitDirektantriebenausgestattetist sung von dessen Winkeilage, -geschwindigkeit, -be- 

Antriebssysteme, Antriebsanordnungen bzw. -verfah- 20 schleunigung usw. So ist nach einer vorteilhaften Aus- 

ren und Druckmaschinen etwa dieser Art sind aus der bildung der Erfindung der Winkellagegeber direkt am 

DE-OS 41 38479 und der alteren EP-Patentanmeldung Funktionsteil zur unmittelbaren Messung von dessen 

93 106 554.2 bekannt Diese Fundstellen werden hiermit Winkel- bzw. Dreh/Schwenkbewegungen angebracht 

zum Bestandteil der vorliegenden Offenbarung ge- Vor allem im Zusammenhang mit hochaufldsenden, 

macnt 25 schnellen Winkellagegebern, wie an sich bekannt, kann 

Nach dem sonstigen Stand der Technik sind die ein- so eine unmittelbare und mithin auBerst wirklichkeits- 

zelnen Funktionseinheiten von Druckmaschinen, bei- getreue Beobachtung der Regeistrecke, namlich des zu 

spielsweise Abrollung/Rollenwechsler, Druckwerke, drehenden oder schwenkenden Funktionsteiles, durch- 

Druckzylinder, Trockner mit Kuhlwalzen, Falzer, Quer- gefuhrt werden. 

Schneider, Ablage usw. durch mechanische Wellen und/ 30 Nach einer alternativen Ausbildung ist dem Elektro- 

oder Zahnrader miteinander verkoppeit, urn deren ge- motor ein einziger Winkellagegeber zugeordnet, der die 

genseitige Winkellageorientierung herbeizufiihren. Will Winkelbewegungen des Rotors des Elektromotors auf- 

man diese Funktionsteile bzw. -komponenten verein- nimmt; gleichzeitig ist ein in der Regelungstechnik an 

zeln und auf die mechanische Verkopplung verzichten, sich bekanntes Beobachtermodul fur ZustandsgroBen 

so sind die einzelnen Funktionsteile mit eigenen An- 35 des Funktionsteiles eingerichtet, das vorzugsweise in 

triebssystemen auszurusten, die nach der genannten Differenzsignalaufschaltung (in der Regelungstechnik 

DE-OS 41 38 479 als Direktantriebe ausgefuhrt sind. an sich bekannt) mit dem Winkellagegeber und/oder 

Zur Enriching der notwendigen Winkellageorientierung dem Signalverarbeitungsmodul gekoppelt ist Die Diffe- 

der einzelnen ^ Druckmaschinen-Komponenten unter- renzsignalaufschaltung laBt sich auf der Basis der Erfin- 

einander ist eine entsprechende Synchronisation der 40 dung auch im Zusammenhang mit wenigstens zwei Win- 

Antriebssysteme erforderlich. keDagegebern einsetzen, die je am Rotor des Elektro- 

^ Zur Losung der auf gezeigten Problematik werden bei motors und am Funktionsteil zur unmittelbaren Auf nah- 

einem elektrischen Antriebssystem mit den eingangs ge- me von deren Winkelbewegungen angebracht sind. 

nannten Merkmalen erfindungsgemaB ein oder mehrere Fur die Zwecke der Erfindung kommen hochstaufld- 

Winkeliagegeber, die Winkelbewegungen des Elektro- 45 sende, schnelle Winkellagegeber, beispielsweise in der 

motor-Rotors und/oder Funktionsteiles der Maschine Ausfuhrung als Sinus/Kosinus-Absolutgeber, als Inkre- 

oder des Gerates aufnehmen, ein Signalverarbeitungs- mentalgeber mit Rechtecksignalen und Nullimpulssi- 

modul, das eingangsseitig zur Aufnahme der Winkella- gnal und als Inkrementalgeber mit Sinus/Kosinus-Si- 

gesignale als Istwerte mit dem oder den Winkelgebern gnal nebst Nullimpulssignal in Frage. Urn im Betrieb 

verbunden sowie zur Aufnahme von Sollwerten und zu 50 axiale Verstellungen des Funktionsteiles, bei Druckma- 

deren Vergleich mit den Istwerten ausgebildet ist, und schinen beispielsweise die sogenannte Seitenregister- 

ein vom Signalverarbeitungsmodul kontrollierter Lei- verstellung, zuzulassen, sind als Winkellagegeber im 

stungsverstarker angeordnet, der ausgangsseitig mit Sinne der Erfindung vor allem Hohlwellengeber mit ei- 

dem Elektromotor zu dessen Ansteuerung verbunden ne (Zahn-)Teilung aufweisendem Geberrad und einem 

ist 55 Geberkopf geeignet. Diese sind iiber einen Luftspalt 

Dabei bildet das Signalverarbeitungsmodul einen voneinander radial beabstandet, und axiale Versetzun- 

konfigurierbaren und parametrierbaren Antriebsregler, gen gegeneinander innerhalb eines bestimmten Rah- 

mit dem auch komplexe Regel-AIgorithmen und/oder mens beeintrachtigen die Abtastfunktion des Geber- 

mehrere Regelkreise realisiert werden konnen. Mit der kopfes gegeniiber dem Geberrad nicht Der mit dem 

Erfindung ist ein Konzept fur eine Vielfachsteuerung 6 o Einsatz des Hohlwellengebers erzielte Vorteil besteht 

einer Mehrzahl von Drehachsen geschaffen, wobei sich vor allem darin, daB das Geberrad mit dem (abzutasten- 

das zugehorige Steuerungs- und Regelungssystem mo- den) Funktionsteil baulich integriert und/oder einstuk- 

dular projektieren laBt Beim besonderen Anwendungs- kig ausgefiihrt sein kann, so daB aufgrund dieser Direkt- 

fall in Druck-, insbesondere Offsetmaschinen, ist das er- verbindung eine unmittelbare Beobachtung bzw. Erfas- 

findungsgemaBe Antriebssystem besonders geeignet, 65 sung von dessen Winkelbewegungen gewahrleistet ist 

well damit eine hohe Qualitat bzw. Genauigkeit der Mit Vorteil werden beim erfindungsgemaBen An- 

Winkellageorientierung, wie z. B. zwischen den Druck- triebssystem reaktionsschnelle Leistungsverstarker mit 

einheiten, wo die Rasterpunkte verschiedener Farben in digitalen Phasenstromreglern verwendet Der Umrich- 
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ter kann dabei mit Spannungszwischenkreis oder mit 
Direkteinspeisung und damit hoher Zwischenkreisspan- 
nung ausgeffihrt sein (wie an sich bekannt). Mit letzterer 
wird eine groBe zeitiiche Stromanderung ermoglicht 
Die digitaie Phasenstromregelung ist fur das erfin- 5 
dungsgemaBe Antriebssystem zweckmaBig mit Puls- 
breitenmodulation hoher Taktfrequenz, schnellen Tran- 
sistorschaltern und Spannungsvorsteuerung ausgefiihrt, 
wobei die Phasenstromsoliwerte und/oder die Vorsteu- 
erwerte fiber stdrsichere Lichtwellenleiter-Verbindun- 10 
gen vorgegeben werden. Ferner ist eine Rtickmeidung 
der Phasenstromistwerte und/oder -sparmungen zur 
Motorfiihrung sowie eine Vorgabe von Werten zur 
Konfigurierung und Parametrierung nebst Rfickmel- 
dung von Statusinf ormationen zur Diagnose vorteilhaf t 1 5 

Damit fur die Kontrolle der Schwenk- oder Drehbe- 
wegungen des Funktionsteiles eine hohe Dynamik ge- 
wahrleistet ist, empfiehlt sich fur das erfindungsgemafie 
Antriebssystem der Einsatz schneller Signalverarbei- 
tung. Diese ist zweckmaBig strukturiert in einen digita- 20 
len Signalprozessor und einen damit gekoppeiten, sepa- 
rat ausgeffihrten AchsperipheriemoduL Der Signalpro- 
zessor ist als konfigurierbarer und parametrierbarer 
Antriebsregler mit realisierbaren Abtastzeiten urn 
100 u-sec, (auch bei kompiexen Regel-Algorithmen und 25 
mehreren Regelkreisen) sowie bei Rechenlaufzeiten im 
Bereich von 50 usee. erhSltiich. Die Funktionen des Si- 
gnalprozessors kdnnen die Geberauswertung, die Mo- 
torfiihrung, Drehzahlregeiung, Winkellageregelung, 
Feininterpolation der Vorgabewerte und anderes urn- 30 
fassen. Das Achsperipheriemodul ist zweckmaBig mit 
einer fiber lichtwellenleiter laufenden Schnittstelle zu 
den digitalen Phasenstromreglern und ferner mit einer 
Schnittstelle zu den Winkellagegebern vorzugsweise in 
der Ausffihrung als Sinus/Kosinus-Absolutgeber, als In- 35 
krementalgeber mit Rechtecksignalen und Nullimpuls- 
signal und als Inkrementalgeber mit Sinus/Kosinus-Si- 
gnal mit Nullimpulssignalen versehen. 

Durch diese Struktur ftir das erfindungsgemaB ein 
gesetzte Signalverarbeitungsmodul laBt sich durch si- 40 
multane Vorgabe der Sollwerte entsprechend dem Prin- 
zip der Lagesteuerung ein winkellageorientierter Be- 
trieb fur die relevanten Drehmassen bzw. einzelne 
Funktionsteile eines Gerates oder einer Maschine, ins- 
besondere Druckmaschine, realisieren. Dabei kdnnen 45 
im Signalverarbeitungsmodul die Sollwerte unter Be- 
achtung der Begrenzungen im Ruck, in der Beschleuni- 
gung, in der Geschwindigkeit generiert werden* Es laBt 
sich insbesondere eine Aufschaltung bzw. Vorsteuerung 
der Winkellage-Geschwindigkeit, -beschleunigung und 50 
des -rucks herbeifuhren. 

Reiben mehrere Funktionsteile bei ihrer Drehung 
aufeinander, stellen sie fiber Reibschlupf verkoppelte 
Drehmassen dar. Bei Druclonaschinen-Zylinder be- 
zeichnet man aufeinanderreibende, blanke Mantelab- 55 
schnitte, die wegen Druck aufeinanderliegen, als soge- 
nannte Schmitz-Ringe. Dem Problem der fiber Reib- 
schlupf verkoppelten Drehmassen wird durch eine be- 
sondere Ausbildung der Erfindung begegnet, nach der 
das Signalverarbeitungsmodul mehrere, je einem Funk- eo 
tionsteil zugeordnete Regler oder Reihen mit mehreren 
Regeigliedern aufweist, die miteinander fiber zusatzli- 
che, gewichtete Rfickffihrungen verkoppelt sind. 
ZweckmaBig ist eine Kreuzverkopplung realisiert 

Beim Anwendungsfall "Druckmaschinen" tritt bei den es 
rotierenden Druckzylindern als StorgroBe der an sich 
bekannte * , KanaIschlag" auf, der auf eine Langsrille im 
Zylinder zum Aufziehen eines Gummituchs oder einer 



744 Al 

4 

Druckplatte beruht Die an der Manteloberflache zu 
Tage tretende Rille ffihrt zu einer sich andernden Nor- 
malkraft und damit zu einem sich andernden Drehmo- 
ment Diesem Phanomen des "Kanalschlags" laBt sich im 
Rahmen des erfindungsgemaBen Antriebssystems 
zweckmaBig durch Bewertung der Istwerte mit Kennli- 
niengliedern und StorgroBenaufschaltung begegnen. . 

Aus der eingangs erlauterten Problematik wird ferner 
das der Erfindung zugrundeliegende Problem aufge- 
worfen, eine Beobachterstruktur und -methodik zu 
schaff en, mit der eine moglichst veriustlose und naturge- 
treue Messung bzw. Wiedergabe des Dreh- und/oder 
Schwenkverhaltens von Funktionsteilen moglich ist. 
Insbesondere soli eine maximale Kraftschltissigkeit zwi- 
schen einem sich mitdrehenden Winkellagegeber und 
der davon beobachteten Drehmasse herrschen. Zur L6- 
sung wird bei einer Anordnung eines Winkellagegebers 
mit den gattungsgemaBen Merkmalen vorgeschlagen, 
daB vom "Winkellagegeber dessen Ffihlerrotor mit dem 
Funktionsteil unmittelbar steif und starr verbunden, und 
das Abtastorgan an der Wandung abgestutzt sind, wo- 
bei eine auf das Abtastorgan einwirkende Nachfuhrem- 
richtung dergestalt ausgebildet und angeordnet ist, daB 
es die Verstellbewegungen des Funktionsteiles mit dem 
Ffihlerrotor entsprechend nachvollzieht Damit kdnnen 
vorteilhaft Funktionsteil-Verstellbewegungen groBeren 
Umfangs, ffir die sich der Luftspalt zwischen dem Ab- 
tastorgan und dem Ffihlerrotor nicht ausreichend be- 
messen laBt, ausgeglichen werden. Nach der Erfindung 
wirkt namlich die Nachffihreinrichtung so auf das Ab- 
tastorgan des Winkellagegebers ein, daB das Abtastor- 
gan die Funktionsteil (Drehmasse)/FuhIerrotor- Ver- 
stellbewegungen, jedenfalls solange diese die Abmes- 
sungen des Luftspaltes zwischen Abtastorgan und Ffih- 
lerrotor uberschreiten, nachvollzieht. Die Nachffihrein- 
richtung kann mehrere Funktionskomponenten umfas- 
sen: eine in Achsrichtung des Ffihlerrotors gegebenen- 
falls einschlieBlich des Motors/Funktionsteils gerichtete 
Linear fiihrung, urn beim Anwendungsfall "Druckma- 
schinen M das Abtastorgan an Seitenregister-Verstellun- 
gen des Zylinders als Funktionsteil anzupassen; eine be- 
zuglich der genannten Achse radial auslenkende Exzen- 
terffihrung, urn beim Anwendungsfall "Druckmaschi- 
nen" das Abtastorgan auf Ansteilbewegungen oder Dia- 
gorialregister-Verstellungen des Druckzylinders einzu- 
stellen, die — wie an sich bekannt — mittels exzentri- 
scher Auslenkung der Zylinder/Motor-Drehachse her- 
beigeffihrt werden. Dabei erscheint es notwendig, daB 
die Funktionsteil-/Ffihlerrotor- und andererseits die 
Abtastorgan-Exzenterfuhrungen einander entspre- 
chend, insbesondere zueinander kongruent, ausgebildet 
sind, urn die Nachfuhrung vor allem in Form sich dek- 
kender, exzentrischer Umlaufbahnen von Abtastorgan 
und Funktionsteil/Fuhlerrotor zu gewahrleisten. Die 
Genauigkeit der Nachfuhrung l&Bt sich noch dadurch 
fordern, daB beide Exzenterffihrungen durch eine ge- 
meinsame, losbare, vorzugsweise mechanische Verbin- 
dungseinrichtung miteinander gekoppelt und/oder syn- 
chronisiert sind 

Um eine stationare, steife Abstfitzung des Abtastor- 
gans an dem Maschinenfundament, insbesondere Wan- 
dung einer Druckmaschine, zu erreichen, ist in weiterer 
Ausbildung der Erfindung eine Feststelleinrichtung vor- 
gesehen, die mit der Nachffihreinrichtung derart ver- 
bunden, insbesondere synchronisiert ist, daB sie nach 
Beendigung der aktiven Nachfuhrung des Abtastorgans 
dieses relativ zur Wandung fixiert 

Zur axialen Linearverschiebung oder exzentrischen 
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Auslenkung des Stators entsprechend den Funktions- und dabei entsprechende, exzentrische Auslenkungen 

teil/Fuhlerrotor-Verstellbewegiingen ist es zweckma- auff angen kann. 

Big, erne oder mehrere, gesonderte Bewegungsemrich- So konnen Stellbewegungen des steifen Drehmas- 

tungen yorzusehen: se(Funktionsteil)/Fuhirotor-Verbunds ausgeglichen 

Zum Beispiel einen an einer Exzenterbuchse, an die das 5 werden, obgleich das Abtastorgan an der stationaren 

Abtastorgan fixiert ist, angreifenden Drehantrieb oder Wandung ortsfest fixiert ist Ein zwischen dem Abtast- 

einen Linearantrieb, der am axial verschiebbar gelager- organ und dem Ftthlrotor in der Regel vorhandener 

ten Abtastorgan angreift, urn jeweils das Abtastorgan Luftspalt wird hierzu ausgenutzt Diese Erfindungsaus- 

zur Beibehaltung eines ausreichenden Luftspalts gegen- biidung laBt sich praktisch durch einen Hohlwellenge- 

uber dem Fuhlerrotor nachzufuhren. Diese Nachfuhr- 10 ber realisieren, bei dem der das Geberrad bildende 

bewegungen lassen sich in ihrer Genauigkeit noch wei- Fuhlrotor dem Abtastorgan gegemiberliegend angeord- 

ter yerbessern, indem die genannten Dreh- oder Linear- net ist, ohne mit letzterem uber Lager oder dergleichen 

antriebe, die jeweils dem Abtastorgan einerseits und mechanisch verbunden zu sein. 

dem Drehmassen-/FuhIerrotor-Verbund andererseits Weitere Merkmale, Einzelheiten und Vorteile auf der 

zugeordnet sind, bei Registerverstellung oder Anstell- 15 Basis der Erfindung ergeben sich aus den Unteransprii- 

bewegung (Einsatzfall: Druckmaschinen) miteinander chen und der nachfolgenden Beschreibung bevorzugter 

gekoppelt und/oder synchronisiert sind Ausfiihrungsbeispiele der Erfindung. Diese zeigen in: 

Im Hinblick auf die eingangs erwartete Problematik Fig. 1 das Schema eines erfindungsgemaBen Direkt- 

wird bei Druckmaschinen das der Erfindung zugrunde- Antriebssystems teilweise in Langsansicht, 

liegende Problem aufgeworfen, deren dreh- oder 20 Fig. 2 im teiiweisen Langsschnitt einen mit einem zu 

schwenkbare FunktionsteOe zuveriassig beobachten drehenden Zylinder gekoppelten Direktantrieb, 

und entsprechende ZustandsgroBen einem geregelten Fig. 3 ein Blockschaltbild eines Signalverarbeitungs- 

Antriebssystem zufuhren zu konnen. Dabei solien Ver- moduls des erfindungsgemaBen Direktantriebs, 

falschungen des MeBergebnisses mogiichst ausge- Fig. 4 ein Blockschaltbild eines erfindungsgemaBen, 

schlossenbzw.einemoglichstverlustloseKoppIungmit 25 modularen Antriebssystems zur Steuerung und Rege- 

maximaler Kraftschiiissigkeit in Kraft- bzw. Drehmo- lung einer Mehrzahl von Funktionsteile-Achsen, 

mentubertragungsrichtung zwischen den anzutreiben- Fig. 5 das dynamische Verhalten eines Ausfiihrungs- 

den Zylindern und dem MeBwertgeber ermogiicht sein. beispiels der Erfindung anhand eines Strukturblock- 

Zur Losung wird bei einer gattungsgemaBen Druckma- schemas, 

schine erfindungsgemaB vorgeschlagen, daB die Zylin- 30 Fig. 6 im axialen bzw. Langsschnitt die Anbringung 

der zur unmitteibaren Messung ihrer Winkelgrdflen mit eines Hohlwellengebers am Direktantrieb bzw. der 

je einem Winkellagegeber direkt verbunden sind, der Wandung eines Druckwerkszylinder, 

ausgangsseitig an das Antriebssystem angeschlossen ist. Fig. 7 eine Richtungspfeil VII in Fig. 6 entsprechende 

Der Winkellagegeber bildet damit einen Direkt-Beob- Stirnansicht und 

achter fur das Funktionsteil im Rahmen einer Antriebs- 35 Fig. 8 eine Richtungspfeil VIII in Fig. 7 entspreehen- 

Steuerungskette oder eines Antriebs-Regelkreises, der de Stirnansicht ~ _ 

insbesondere die Umfangsregisterverstellung herbei GemaB Fig. 1 besteht das Druckwerk einer RoDen- 

fuhrt Mit dieser Direktbeobachtung kann fur jedes offset-Maschine aus den vier Platten- bzw. Gummituch- 

Funktionsteil, namlich Zylinder- bzw. Druckwerkswal- zylindern Dl, D2, D3 und D4 (schematisch dargestellt), 

ze, ein spielfreier, tragheitsarmer und mechanisch steifer 40 die uber Lager 40 an der ortsfesten Wandung H (vgl 

MeBstrang bzw. MeBkette aufgebaut werden. Dies er- Fig. 6) der Maschine drehbar sind. Zu ihrer Drehung ist 

gibt eine hohe Regelgenauigkeit und -dynamik, so daB ihnen jeweils ein Elektromotor mit einem Rotorpaket F 

sich exakte Bahnfuhrung, konstante Bahnspannung und und einem Statorpaket G zugeordnet Der Achsstum- 

gleichbleibende Farbgebung fiber die so ermoglichte, mel 41 des Rotors F ist unmittelbar mit dem Achsstum- 

hochprazise Registersteuerung und Druckanstellung er- 45 mel 42 des Zylinders D verbunden; mit anderen Worten, 

reichen lassen. Die relevanten Drehmassen (beispiels- beide sind miteinander so baulich integriert, daB sie in- 

weise Platten- und Gummituch-Zylinder in einem einander iibergehen und dabei eine Antriebsverbindung 

Druckwerk) werden erfindungsgemaB direkt, ohne da- bilden, die etwa so drehsteif wie eine einstuckige Stahl- 

zwischen angeordnete Feder-, Dampfungs-, Reibungs- welie ist Die an den freien Stirnseiten der Elektromoto- 

glieder usw., erfaBt, so daB unter AusschluB von Elastizi- 50 ren F, G herausragenden Achsstummel 43 sind mit Si- 

taten, Nachgiebigkeiten und Spielen das Bewegungs- nus/Kosinus-Absolut-Winkellagegebern 44, versehen. 

verhalten des in der Druckmaschine zu beobachtendem Am entgegengesetzten Ende stehen Achsstummel 45 

Funktionsteiles originalgetreu im Regelungssystem wei- von den Zylindern Dl— -D4 vor, die ebenfalls je mit 

tergegeben werden kann. Dabei ist es zweckmaBig, einem gleichartigen Absolut- Winkellagegeber 46 verse- 

auch das Abtastorgan des Winkellagegebers an einer 55 hen sind. Die Elektromotoren F, G sind konstruktiv als 

stationaren Wandung, beispielsweise der Druckmaschi- Einbaumotoren ausgeffihrt Sie konnen mit Drehstrom- 

nenwand, elastizitats- und spielfrei zu fixieren. Servomotoren in synchroner Bauart mit Permanentma- 

In Weiterfuhrung dieses Gedankens ergibt sich die gneten ausgefuhrt sein. Diese werden von einem Lei- 

Notwendigkeit, daB der an einem Druckzylinder bei- stungsblock 47 jeweils mit digitalem Stromregler 48 an- 

spielsweise steif und dicht angesetzte Fuhlerrotor zur eo gesteuert Der Leistungsblock 47 wird von einer Zwi- 

Realisierung von Druck-An- und Druck-Ab-Bewegun- schenkreis-Versorgung 49 aus mit elektrischer Energie 

gen sowie Diagonalregister-Verstellungen exzentrisch versorgt Die digitalen Stromregler 48 kommunizieren 

auslenkbar sind Dem wird mit einer vorteilhaften Aus- jeweils uber stdrsichere Lichtwellenleiter 50 mit einem 

biidung der Erfindung Rechnung getragen, wonach Achs-Peripheriemodul AP. Die Achs-Peripheriemodule 

beim Winkellagegeber Fiihlerrotor und Abtastorgan 65 weisenferner jeweiligeSchnittstellen 44a, 46a einerseits 

zueinander mit einem solchen Abstand angeordnet und/ fiir je einen der an den Elektromotoren F, G angebrach- 

oder derart verstellbar ausgebildet sind, daB der von ten Winkellagegeber 44 als auch fiir je einen der auf den 

diesem begrenzte Luftspalt sich ausreichend verandern entgegengesetzten Weilenenden bzw. Achsstummeln 45 
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an den freien Sdrnseiten der Zylinder Dl — D4 befindli- Strom in ein Motor-Drehmoment Mmou, MMotn darstel- 
chen Winkellagergeber 46 auf. Die Achs-Peripheriemo- len, Nach Verkniipfung mit dem jeweiligen Proportio- 
dule AP werden von einem gemeinsamen, digitaien Si- naiglied I^hi entsprechend der jeweiligen Dreh- 
gnal-Prozessor Si kontrolliert Dieser ist als Antriebs- masse der Achse I, II und unniitteibar nachfolgender 
regler fur eine maximale Anzalil von Aehsen mit Lager- 5 Aufintegration der Winkelbeschleunigung Pi, fin mittels 
egler, Drehzahlregler, Motorfuhrung und Geberaus- des Integrations-Gliedes 561, 5611 ergibt sich die Win- 
wertung konfigurierbar. kelgeschwindigkeit Qi, Qn, mit denen die Drehmassen/ 
In Fig. 3 ist die jeweilige interne Struktur des Signal- Funktionsteile urn ihre jeweiligen Drehachsen I, II rotie- 
Prozessors 51 als auch der Achs-Peripheriemodule AP ren. Nach Integration mit einem weiteren Integrations- 
vergrdSert dargestellt und mit dem Fachmann geiaufi- 10 Glied 571, 5711 laBt sich in Verbindung mit den jeweili- 
gen AbkQrzungen bezeichnet, so daB sich weitere Erlau- gen WinkeDagegebern 461, 4611 der Winkellage-Istwert 
terungen grundsatzlich eriibrigen. Mit SCC ist ein soge- Oisti, On ermitteln und den jeweiligen Vergleichen 581, 
nannter serieller Kommunikations-Steuerbaustein be- 5811 am Eingang des Blockschaitbildes gemaB Fig. 5 
zeichnet zum SoE-Istwert- Vergleich zufiihren. 

In Fig. 4 ist die Einbindung des erfindungsgemaBen 15 Zu berucksichtigen ist noch, daB im Anwendungsfall 
Antriebssystems gemaB Fig. 1—3 in ein globales Kon- bei PlattenVGumrruzylindern eines Druckwerks einer 
zept fur eine Vielfachsteuerung mit projektierbaren, Rollenoffset-Maschine (vgl. Fig. 1) die jeweiligen Zyiin- 
modularen Steuerungs- und Regelungseinheiten veran- der Dl, D2 bzw. D3, D4 mit Schlupf aufeinander reiben, 
schaulicht Neben einem Leitrechner IPC-486 sind Bau- woraus ein Stormoment resultiert Dies ist in Fig. 5 im 
steine CPU-68-3 zur speicherprogrammierbaren Steue- 20 Ausgangsbereich des Blockschemas bzw. der Antriebss- 
rungundzurSoIlwertgenerierungvorgesehen.Andiese truktur durch die paarweise ubereinstimmenden und 
sind die Signalprozessoren 51 uber einen Systembus parallel Iiegenden Proportionalglieder Ri (entsprechend 
angekoppelt dem Halbdurchmesser bzw. Radius der die Achse I urn- 
Das Blockschema gemaB Fig. 5 stellt ein beispielhaf- fassenden Drehmasse) einerseits und Rn (entsprechend 
tes, erfindungsgemaBes Antriebssystem fur zwei iiber 25 dem Radius bzw. Halbmesser, der die Achse II umfas- 
ReibschIupf(Schmitz-Ringe)verkoppelte,lagegeregeite senden Drehmasse) andererseits zum Ausdruck ge- 
Achsen I, II dan Aus einer Sollwert-Generierung (bei- bracht Die jeweiligen Bahngeschwindigkeiten vi, vn der 
spielsweise gemaB Fig. 4) werden jeder Achse I, II zu beiden Drehmassen I, II errechnen sich nach je einem 
ihrer Lagesteuerung Winkellagesoliwerte 0> S oM, $soun ersten bzw. auBeren der beiden Proportionalglieder- 
vorgegeben. Nach Vergleich mit dem uber die Winkel- 30 Paare Ri bzw. Rn, die die jeweiligen Winkeigeschwin- 
lagegeber 46 jeweils erhaltenen Istwerten ®i s & ®istn digkeiten Q& Q,u der beiden Drehmassen als Eingangs- 
wird die jeweilige Regeldifferenz einem Lageregier groBe haben. Die Bahngeschwindigkeiten Vi, Vn wer- 
K&vh KOvn zugefiihrt. Dessen jeweiliger Ausgangs- den im Rahmen einer Differenzbildung 70 voneinander 
wert wird einer Differenzbildung 521, 5211 mit dem dif fe- subtrahiert Der Schlupfs ergibt sich durch den Quotien- 
renzierten Winkellage-Istwert, & h. der jeweiligen Ist- 35 ten aus dieser Differenz und einer der beiden Umfangs- 
Winkelgeschwindigkeit Qisti, ^istn der Achsen I, II un- bahn-Geschwindigkeiten Vi Vn der beiden Drehraas- 
terworfen. Der daraus jeweils resultierende Differenz- sen, wie durch das Dividierglied 59 verdeutlicht Das 
wert wird einem Drehzahlregler K p i, K p n zugfiihrt, des- diesem nachfolgende Kennlinienglied 60 reprasentiert 
sen jeweihger Ausgang auf ein Summierglied 531, 5311 die spezifische Reibungscharakteristik beim Aufeinan- 
trifft Jedem dieser Summierglieder 531, 5311 ist zur Bil- 40 derrollen von Zylinder-Mantelflachen und ergibt als 
dung einer StorgroBenaufschaltung der Ausgang eines Funktionswert den Reibungskoeffizienten \lr. Wird die- 
Kennliniengliedes f(Oi), f(€>n) als Funktion der Winkel- se mit der Normalkraft Fn entsprechend dem AnpreB- 
lage <H Oil zugefuhrt DemgemaB ist jedes Kennlinien- druck der Zylinder aufeinander multipliziert, ergibt sich 
glied eingangsseitig mit dem Ausgang des entsprechen- die storende Reibungskraft in Zylinder-Tangantial- bzw. 
den Winkellagergebers 461, 4611 verbunden. Den Sum- 45 Umfangsrichtung. Diese multipliziert mit dem jeweili- 
miergliedern 53^ 5311 sind ferner die jeweiligen Ausgan- gem zweiten bzw. inneren Radius-Proportionalglied Ri 
ge proportionaler RuckfQhrungsglieder Km, Kn,i zuge- bzw. Rn jedes Parallel-Propordonalgliedpaares ergibt 
fuhrt, welche kreuzweise in die Ist-Winkelgeschwindig- den DrehmomenteneinfluB, der jedem vom zugeordne- 
keit ^istn bzw. ftjsti am jeweils entsprechenden Diffe- ten Antriebsmotor erzeugten Drehmoment MmoU bzw. 
renziergHed54II,54Iabgreifen.DieEingangederDiffe- 50 MmoOI aufgrund der Schlupfreibung entgegenstehend 
renzierglieder 541, 5411 sind jeweils mit dem Ausgang wie durch das jeder Achse I bzw. II zugeordnete Ver- 
der entsprechenden Winkellagegeber 461 bzw. 4611 ver- gleichsgJied 611 bzw. 6111 veranschaulicht 
bunden. Diese Kreuzverkopplung mittels der Propor- In den Fig. 6—8 ist die Nachfiihrung des Rotors F, Z 
tionalglieder Kiji bzw. Kn^ wirkt auf die beispielsweise und/oder des Stators N, G des Elektromotors fiir die 
iiber die Schmitz-Ringe verkoppelten Regelstrecken/ 55 Platten- oder Gummituchzylinder Dl— D4 dargestellt, 
Achsen I bzw. II entkoppelrid die u. a. mittels der Exzenterbuchsen A, B realisiert ist 
Die jeweiligen Ausgangeder Surnmierglieder53I und Damit lassen sich fiir die Zylinder Dl— D4 Verstellbe- 
5311 munden direkt in jeweilige Proportionalglieder wegungen in Langsrichtung U (VersteUung der Seiten- 
K-^si, K'^n, welche u. a. auf die Drehmassen der die register), in Querrichtung R (VersteUung der Diagonal- 
Achsen I, EI umfassenden Funktionsteile bezogene Fak- 60 register), Anstellbewegungen W usw. realisieren. We- 
toren darstellen. Danach folgen Stromregelungskreise gen der Einzelheiten der Zylinder-Lageeinstellung wird 
551, 5511, die die eingangsseitigen Stromsollwerte I so ui» auf die eingangs genannten Fundstellen DE- 
Isoun in Ist-Stromwerte Iisti, Iistn umwandeln. Die Strom- OS 41 38 479 und altere EP-Patentanmeldung 
regelkreise 551, 5511 verhalten sich nach aufien nahe- 93 106 545.2 verwiesea Die dort zur Beschreibung der 
rungsweise wie in der Regelungstechnik an sich bekann- 65 (dortigen) Fig. 7-9 verwendeten Bezugszeichen sind in 
te PT 2 -GIieder. Die jeweiligen Ist-Stromwerte Iisti, listii den vorliegenden Fig. 6—8 sinngemaB verwendet 
sind Proportionalgliedem Kn, Ktii zugefiihrt, welche Zusatziich ist die Zylinderwelle E mit einem sich axial 
die Elektromotor-Konstante zur Umwandlung von erstreckenden Ansatz 62 versehen, der vom Elektromo- 
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tor G, F, N, Z koaxial vorspringt und am Stirnende der 
Antriebswelle Starr und steif fixiert und/oder damit ein- 
stUckig ausgefGhrt ist. Auf der Umfangsflache des An- 
satzes 62 ist ein Pol- oder Geberrad 63 eines Hohlwel- 
lengebers starr bzw. ortsfest fixiert Dieses weist an sei- 5 
nem auBeren Rand radial vorspringende Zahne 64 auf, 
die in Umfangsrichtung gemaB einer bestimmten Tei- 
iung beabstandet aneinandergereiht sind. An der nach 
auBen gewandten Stirnseite der den Stator G, N umfas- 
senden Exzenterbuchse B ist ein parallel zur Drehachse jo 
vorspringender Befestigungsschaft 65 fixiert, der an sei- 
nem freien Ende den Geberkopf 66 des Hohlwelienge- 
bers tragt Dieser ist mit einem beziiglich der Geberrad- 
Drehachse verlaufenden Abstand 67 zu den "Zahnen 64 
des Geberrads 63 angeordnet Der Abstand 67 ist so 15 
bemessen, daB einerseits die Wirkungsverbindung von 
dem Geberkopf und der Zahne 64 auf dem Geberrad 63 
zustandekommen kann und andererseits in bestimmtern 
Umfang Axialversetzungen zwischen dem Geberkopf 
66 und dem Geberrad 63 moglich sind, ohne daB die 20 
Funktionsfahigkeit dieser Wirkungsverbindung beein- 
traehtigt wird AuBerdem sind das Geberrad 63 und/ 
oder dessen Zahne 64 dazu ausreichend breit ausge- 
fuhrt Auch eine mittige Anordnung des Geberkopfs 66 
gegeniiber den Zahnen ist hierzu vorteilhaft 25 

Die Erfindung ist nicht auf dieses in Fig. 6—8 darge- 
stellte Ausfiihrungsbeispiel beschrankt: So ist es denk- 
bar, daB der Befestigungsschaft 65 direkt an der Wan- 
dung H der Druckmaschine fixiert ist, und/oder der vom 
Geberrad 63 umgebene Ansatz direkt an der Stirnseite 30 
eines der Zylinder Dl— D4 angebracht ist, wahrend der 
Elektromotor F, G beispielsweise an der anderen Stirn- 
seite des Zylinders Dl — D4 angreift, wie in Fig. 1 ange- 
deutet 

35 

Patentansprflche 

1. Elektrisches Antriebssystem zur Verstellung von 
einem oder mehreren dreh- und/oder verschwenk- 
baren Funktionsteilen (Dl— D4) von Geraten und 40 
Maschinen, insbesondere von Druckmaschinen, in 
ihrer Winkellage (Oisti, Oistn), mit mindestens einem 
Elektromotor (F, G), dessen Rotor (F) zur steifen 
und direkten Verbindung mit dem Funktionsteil 
(Dl— D4) ausgebildet ist, gekennzeichnet durch 45 
einen oder mehrere Wlnkellagegeber (44, 46), die 
Winkelbewegungen des Elektromotor-Rotors (F) 
und/oder Funktionsteiles (Dl— D4) aufnehmen, ein 
Signalverarbeitungsmodul (51, AP), das eingangs- 
seitig zur Aufnahme der Winkellagesignale ($&& 50 
Obtn) als Istwerte mit dem oder den Winkeigebern 
(44, 46) verbunden und zur Aufnahme von Sollwer- 
ten (Osoll) und zu deren Vergleich mit den Istwerten 
ausgebildet ist, und einen vom Signalverarbeitungs- 
modul (51, AP) kontrollierten Leistungsverstarker 55 
(47, 48), der ausgangsseitig mit dem Elektromotor 
(F, G) zu dessen Ansteuerung verbunden ist. 

2. Antriebssystem nach Anspruch 1, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB der Rotor (F) mit dem Funk- 
tionsteil (Dl— D4) baulich integriert und/oder ein- 60 
stlickig ausgefuhrt ist 

3. Antriebssystem nach Anspruch 1 oder 2, dadurch 
gekennzeichnet, daB der Elektromotor (F, G) zum 
Anbau an einem Welienstummei eines drehbaren 
Funktionsteiles (Dl — D4) ausgebildet ist 65 

4. Antriebssystem nach Anspruch 1 oder 2, dadurch 
gekennzeichnet, daB der Elektromotor mit einem 
walzen- oder zylinderformigen AuBenMufer oder 



-rotor gebOdet ist, dessen Form der des Funktions- 
teiles entspricht, insbesondere zur Aufnahme darin 
ausgefuhrt ist 

5. Antriebssystem nach einem der vorangehenden 
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB dem 
Elektromotor ein einziger Winkellagegeber (46) 
zugeordnet ist, der am FunktionsteO (Dl— D4) zur 
unmittelbaren Aufnahme von dessen "Winkelbewe- 
gungen (Oist) angebracht ist 

6. Antriebssystem nach einem der Anspruche 1 bis 
4, dadurch gekennzeichnet, daB dem Elektromotor 
ein einziger Winkellagegeber (44) zugeordnet ist, 
der am Rotor (F) des Eiektromotors (F, G) zur un- 
mittelbaren Aufnahme von dessen Winkelbewe- 
gungen (OistL Oistu) angebracht ist, wobei das Si- 
gnalverarbeitungsmodul (51, AP) und/oder der 
Winkellagegeber (44) mit einem Beobachtermodul 
fur ZustandsgroBen des Funktionsteiles vorzugs- 
weise in Differenzsignalaufschaitunggekoppelt ist 

7. Antriebssystem nach einem der Anspruche 1 bis 
4, dadurch gekennzeichnet, daB dem Elektromotor 
(F, G) wenigstens zwei Winkellagegeber (44, 46) 
zugeordnet sind, die je am Rotor (F) des Eiektro- 
motors (F, G) und am Funktionsteil (Dl— D4) zur 
unmittelbaren Aufnahme von deren Winkelbewe- 
gungen (<X>ist) angebracht sind, wobei die Signalaus- 
gange (44a, 46a) dieser beiden Geber mit dem Si- 
gnalverarbeitungsmodul (51, AP) vorzugsweise in 
Differenzsignalaufschaltung gekoppelt sind. 

8. Antriebssystem nach einem der vorangehenden 
Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB der Win- 
kellagegeber als Sinus/Cosinus-Absoiutgeber, In- 
krementalgeber mit Rechtecksignalen und Nullim- 
pulssignal, als Inkrementalgeber mit Sinus/Cosi- 
nus-Signal nebst Nullimpulssignal oder als Hohl- 
weliengeber mit Geberkopf (66) und die Winkeltei- 
lung aufweisendem Geberrad (63) ausgefuhrt ist 

9. Antriebssystem nach Anspruch 8, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB das Geberrad (63) mit dem 
Funktionsteil (Dl — D4) baulich integriert und/oder 
einstiickig ausgefuhrt ist 

10. Antriebssystem nach Anspruch 8 oder 9, da- 
durch gekennzeichnet, daB der Geberkopf (66) und 
das Geberrad (63) entsprechend der Dreh- oder 
Schwenkachse des Funktionsteiles (Dl— D4) axial 
gegeneinander verschiebbar sind. 

11. Antriebssystem nach Anspruch 8, 9 oder 10, 
dadurch gekennzeichnet, daB der Geberkopf (66) 
an oder gegeniiber dem stationaren Teil des Eiek- 
tromotors (F, G), insbesondere dem Stator (G) oder 
dessen Gehause, fixiert beziehungsweise abge- 
stiitzt ist 

12. Antriebssystem nach einem der vorangehenden 
Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB der Lei- 
stungsverstarker (47) mit Umrichter mit Span- 
nungszwischenkreis (49) und/oder mit Direktein- 
speisung ausgefuhrt ist 

13. Antriebssystem nach einem der vorangehenden 
Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB der Lei- 
stungsverstarker (47) mit digitaler Phasenstromre- 
gelung (48) auf der Basis von Pulsbreitenmodula- 
tion hoher Taktfrequenz, schneller Transistorschal- 
ter, Spannungsvorsteuerung und/oder Vorgabe der 
Phasenstromsollwerte und/oder der Vorsteuerwer- 
te iiber Lichtwellenleiter-Verbindungen (50) reali- 
siert ist 

14. Antriebssystem nach einem der vorangehenden 
Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB im Si- 
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gnalverarbeitungsmodul (51, AP) ein digitaler Si- 
gnalprozessor (51) angeordnet ist, mit dem Funk- 
tionen zur Geberauswertung, Motorsteuerung, 
Drehzahlregelung, Winkellageregelung und/oder 
Feininterpolation der Soli- oder Vorgabewerte im- 5 
plementiert sind 

15. Antriebssystem nacb einem der vorangehenden 
Ansprfiche, dadurch gekennzeichnet, daB das Si- 
gnalverarbeitungsmodul (51, AP) mehrere, je einem 
Funktionsteil zugeordnete Regler oder Reihen mit to 
mehreren Regelgliedern aufweist, die miteinander 
fiber zusatzliche, gewichtete Riickfiihrungen (Kyi, 
Kn,i), vorzugsweise fiber Kreuz, verkoppelt sind. 

16. Antriebssystem nach einem der vorangehenden 
AnsprQche, dadurch gekennzeichnet, daB das Si- 15 
gnalverarbeitungsmodul (51, AP) einen oder meh- 
rere Regler und/oder eine oder mehrere Reihen 
von Regelgliedern aufweist, die mit einem ein- 
gangsseitig Istwerte (Ofcti, distil) aufnehmenden 
Kennlinienglied zur StorgroBenaufschaltung (531, 20 
5311) verkntipft sind 

17. Antriebssystem nach einem der vorangehenden 
Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB das Si- 
gnalverarbeitungsmodul (51, AP) mehrere, je einem 
Funktionsteil (Dl — D4; I, II) zugeordnete Regler 25 
oder Reihen mit mehreren Regelgliedern aufweist, 
die zur simultanen Aufnahme von je einem Funk- 
tionsteil (D1—D4; I, II) zugeordneten Sollwerten 
ausgebildet sind. 

18. Anordnung eines Winkellagegebers (63, 66) mit 30 
einem dreh- oder schwenkbaren Fiihlerrotor (63) 
und einem zugehdrigen, stationaren Abtastorgan 
(66), insbesondere Hohlweilengeber mit Geberrad 
und dieses abtastendem Geberkopf, zur Bestim- 
mung der Winkellage (Oist) eines an einer Wandung 35 
(H) drehgelagerten (S, T) und bezfiglich seiner 
Drehachse (Y) langs-, schrag, quer- und/oder dia- 
gonal (R, U, W) verstellbar gefuhrten Funktionstei- 
les eines Gerates oder einer Maschine, beispiels- 
weise ernes Zylinders (Dl, D2, D3, D4) einer Druck- 40 
maschine, das zu seiner Drehung mit einem fiber 
den Winkellagegeber (63, 66) geregelten Antriebs- 
system gekoppelt ist, dadurch gekennzeichnet, daB 
vom Winkellagegeber dessen Fiihlerrotor (63) mit 
dem Funktionsteil (Dl, D2, D3, D4) unmittelbar 45 
steif und starr verbunden, und das Abtastorgan (66) 
an der Wandung (H) abgestiitzt sind, wobei eine auf 
das Abtastorgan (66) einwirkende Nachftihrein- 
richtung (B, 23) dergestalt ausgebildet und ange- 
ordnet ist, daB es die Verstellbewegungen (R, U, W) 50 
des Funktionsteiles (Dl— D4) mit dem Fiihlerrotor 
(63) entsprechend nachvollzieht. 

19. Anordnung nach Anspruch 18, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Wandung (H) einen fest ange- 
brachten, vorzugsweise brfickenartigen und/oder 55 
L-f6rmigen Ansatz (K) aufweist, an dem das Ab- 
tastorgan (66) angebracht ist 

20. Anordnung nach Anspruch 18 oder 19, dadurch 
gekennzeichnet, daB der Fiihlerrotor in der Wan- 
dung drehgelagert, und dabei seine Drehachse ex- eo 
zentrisch ausgelenkt gef iihrt ist 

21. Anordnung nach Anspruch 18, 19 oder 20, da- 
durch gekennzeichnet, daB beim Winkellagegeber 
Fiihlerrotor (63) und Abtastorgan (66) zueinander 
mit einem solchen Abstand (67) angeordnet und/ 65 
oder derart verstellbar ausgebildet sind, daB der 
von diesen begrenzte Luftspalt zum Ausgleich der 
Funktionsteil/Ffihlerrotor- Verstellbewegungen (R, 



U, W) veranderbar ist 

2Z Anordnung nach Anspruch 18, 19, 20 oder 21, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Naehffihreinrich- 
tung (B, 23) fur das Abtastorgan eine in oder an der 
Wandung (H) oder gegebenenfalls deren Ansatz 
(K) angebrachte axiale Linearfuhrung und/oder ra- 
dial auslenkende Exzenterfuhrung (B) aufweist, die 
der Funktionsteil/Fuhlerrotor-Exzenterfuhrung (A, 

22) entspricht. 

23. Anordnung nach Anspruch 22, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB beide Exzenterfuhrungen (A, 22; B, 

23) zueinander kongruent angeordnet und/oder zur 
Herbeiffihrung sich deckender Umlaufbahnen (W, 
R) ausgebildet sind. 

24. Anordnung nach Anspruch 22 oder 23, dadurch 
gekennzeichnet, daB beide Exzenterfuhrungen (A, 
22; B, 23) durch eine iosbare, vorzugsweise mecha- 
nische Verbindungseinrichtung (Q) miteinander ge- 
koppelt und/oder synchronisiert sind 

25. Anordnung nach Anspruch 22, 23 oder 24, ge- 
kennzeichnet durch eine mit der Nachfuhreinrich- 
tung (B, 23) in Wirkungsverbindung stehende Fest- 
stelleinrichtung (C) zum Arretieren und/oder zur 
steifen Anbindung des Abtastorgans bezuglich der 
Wandung (H) und/oder deren Ansatzes (K), 

26. Anordnung nach Anspruch 22, 23, 24 oder 25, 
dadurch gekennzeichnet, daB wenigstens die Ab- 
tastorgan-Exzenterfuhrung (B, 23) als Exzenter- 
buchse (B) ausgefuhrt ist, die — von einem entspre- 
chend exzentrischen Kugellager (23) umgeben — in 
die Wandung (H) eingelassen ist und das Abtastor- 
gan (66) ortsfest tragt 

27. Anordnung nach Anspruch 25 und 26, dadurch 
gekennzeichnet, daB die Abtastorgan-Feststellein- 
richtung (C) einen oder mehrere Blockierkorper 
aufweist, die zum Verstellen (M) und zur form- 
schlussigen Anlage an freie, vorzugsweise diame- 
tral entgegengesetzte AuBenseiten der Exzenter- 
buchse (B) ausgebildet sind 

28. Anordnung nach Anspruch 26 oder 27, gekenn- 
zeichnet durch einen an einer oder mehreren Ex- 
zenterbuchsen (A, B) angreifenden Drehantrieb 
und/oder einen am gegebenenfalls axial verschieb- 
bar gelagerten Abtastorgan (66) angreifenden Li- 
nearantrieb. 

29. Anordnung nach Anspruch 28, gekennzeichnet 
durch der Abtastorgan-Exzenterbuchse (B) und der 
Funktionsteil/Ffihlerrotor-Exzenterbuchse (A) zu- 
geordnete Drehantriebe und/oder dem Abtastor- 
gan (66) und dem Funktionsteil/Ffihlerrotor- Ver- 
bund (Dl, D2, D3, D4; 63) zugeordnete Linearan- 
triebe, die miteinander gekoppelt und/oder syn- 
chronisiert sind. 

30. Verf ahren zum Positionieren eines in einem Ge- 
rat oder einer Maschine schwenk- und/oder dreh- 
baren Funktionsteils (Dl, D2, D3, D4) quer, schrag 
und/oder diagonal bezuglich seiner Drehachse (Y) 
mit der Anordnung nach einem der Anspruche 
18—29, wenigstens jedoch nach Anspruch 25, da- 
durch gekennzeichnet, daB vor dem Verstellen (R, 
W) des Funktionsteils (Dl, D2, D3, D4) die Arretie- 
rung (C) des Abtastorgans bezuglich der Wandung 
(H) gelost (M), das Abtastorgan (66) der Verstell- 
bahn (R, W) des steifen Fuhlerrotor-Funktionsteil- 
Verbunds (Dl, D2, D3, D4; F) nachgefuhrt und dann 
wieder arretiert (M) und/oder steif und starr an der 
Wandung (H) abgestiitzt wird 

31. Verfahren nach Anspruch 30, unter Verwen- 
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dung der Anordnung nach Anspruch 24, dadurch 
gekennzeichnet, daB wahrend des Abtastorgan- 
Nachfuhrvorgangs die Abtastorgan-Exzenterfiih- 
rung (B) und die FunktionsteU/Fuhlerrotor-Exzen- 
terfuhrung (A) miteinander verbunden, gekoppelt 5 
und/oder synchronisiert (Q) werden. 

32. Verfahren nach Anspruch 31, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die beiden Exzenterbuchsen (A, B) 
vor deren Verbinden, Koppeln oder Synchronisie- 
ren (Q) zueinander kongruent und/oder zur Her- 10 
beifiihrung sich deckender Umlaufbahnen ausge- 
richtet werden. 

33. Druckmaschine, insbesondere Offsetmaschine, 
mit mehreren fur die Druckgebung zusammenwir- 
kenden Zyiindern (Dl— D4) oder sonstigen Funk- 15 
tionsteilen, die schwenk-, dreh-, registerverstell- 
und/oder aneinander anstellbar (R, S, T, U, W) gela- 
gert und mit einem Antriebssystem vorzugsweise 
nach einem der Anspriiche 1—17 gekoppelt sind, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Zylinder 20 
(Dl— D4) zur unmittelbaren Messung ihrer Dreh- 
oder Winkelstellung (Ojst) mit je einem Winkellage- 
geber (44, 46; 63, 66) direkt verbunden sind, deren 
ausgangsseitige MeBwerte dem Antriebssystem 
zugefiihrt sind. 25 

34. Druckmaschine nach Anspruch 33, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB der Winkeliagegeber (44, 46; 63, 
66) im Rahmen einer Antriebs-Steuerungskette 
oder eines Antriebs-Regelkreises fur die Umfangs- 
registerverstellung als MeBglied fur die Dreh- oder 30 
Winkelstellung (S, T) des Zylinders (Di, D2, D3, D4) 
ausgebildet ist. 

35. Druckmaschine nach Anspruch 33 oder 34, mit 
einem oder mehreren Druckwerken (3a— 3d), an 
deren jeweiliger Wandung (H) die Zylinder 35 
(Dl — D4) oder sonstigen Funktionsteile stellbar (R, 

S, T, U, W) gelagert und gefuhrt sind, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB vom Winkeliagegeber (63, 66) 
das Abtastorgan (66) an der Druckwerkswandung 
(H), und der Fiihlerrotor (63) an der Antriebswelle 40 
(E) des Zylinders (Dl, D2, D3, D4) oder Funktions- 
teiles unmittelbar und steif fixiert sind. 

36. Druckmaschine nach Anspruch 33, 34 oder 35, 
wobei der eine Antriebsmotor (F, G) direkt mit der 
Antriebswelle (E) des Funktionsteiles (Dl) verbun- 45 
den, insbesondere am WeUenstummel angebaut 
und/oder innerhalb des Funktionsteiles eingebaut 
ist, dadurch gekennzeichnet, daB die sonstigen 
Funktionsteile (D2— D4) mit dem Antriebsmotor 
(F, G) mittelbar iiber Getriebe oder sonstige Ober- 50 
tragungsglieder gekoppelt sind 

37. Druckzylinder (30; Dl— D4) fur eine Druckma- 
schine nach einem der Anspriiche 33—36, gekenn- 
zeichnet durch erne bauliche Integration mit dem 
Fiihlerrotor (63) eines Hohlwellengebers (63, 66). 55 

38. Druckzylinder (30; Dl — D4) nach Anspruch 37, 
der zu seinem Drehantrieb mit einem axial vor- 
springenden Ansatz (62) versehen ist, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB der Ansatz (62) einstiickig und/ 
oder baulich integriert mit dem Fiihlerrotor (63) eo 
ausgebildet ist und/oder den Fiihlerrotor (63) oder 
einen Teil davon bildet 

39. Druckzylinder (30; Dl— D4) nach Anspruch 38, 
dadurch gekennzeichnet, daB auf oder iiber dem 
AuBenumfang des Ansatzes (62) beziehungsweise 65 
Fiihlerrotors (63) ein oder mehrere Zahnelemente 
(64) vorzugsweise aus magnetischem oder magneti- 
sierbaren Werkstoff angeordnet ist 



40. Druckzylinder (30; Dl — D4) nach einem der An- 
spriiche 37 bis 39, dadurch gekennzeichnet, daB der 
Ansatz (62) von einer Teil des Fiihlerrotors (63) 
biidenden Hulse umgeben ist, die gegebenenfalls 
auf ihrem AuBenumfang das oder die Zahnelemen- 
te (64) und/oder den magnetischen Werkstoff tragt 

41. Druckzylinder (30; Dl — D4) nach einem der An- 
spriiche 37 bis 40, gekennzeichnet durch einen an 
seiner Stirnseite angebrachten Halterungsflansch, 
an dem der Ansatz beziehungsweise Fiihlerrotor 
gegebenenfalls losbar befestigt sind. 
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